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La presents invention a pour objet une tete pour Tequlpement 
d'un bras de robot, destine h rSaliser une operation d'6bavurage ou de 
cardage. 

Un certain nombre d' articles en matiere synth6tique obtenus par 

5 moulage presentent, aprds dSmoulage, des bavures de matidre au niveau 
du plan de joint. Tel est notamment le cas des semelles de chaussure en 
matiere synth6tique injectd^, qui peuvent gtre surmoul6es sur la chaussure 
ou pouvant 3tre collies sur celie-ci. La suppression de ces parties 
debordantes est r^aiis^e par decoupe manuelle, le plus souvent. II est 

10 egalement connu de r^aliser T^bavurage a I'aide d'une t3te montde d 
rextr6mite du bras d'un robot, le calculateur commandant le robot ayant 
int6gr6 le parcours de la tdte d*usinage,ainsi que le travail devant etre 
effectu6 par Toutil. Toutefois, dans les dispositifs existants, le mecanisme 
mis en oeuvre est complexe, et est dispose en porte a faux par rapport a 

15 I'extremite du bras du robot, 

11 faut en outre considerer que Toutil constitu6 par une cisaille 
est amen6 k suivre des trajectoires diff^rentes, par exemple a pivoter 'ide 
90^ dans une m§me continuity du mouvement, par exemple pour r^alisfer 
la d6coupe de bavures aux extremit6s avant et arrifere, qui sont 

20 perpendiculaires d la bavure se trouvant en p^riph^rie de la semelle. < |; 

Dans le cadre de la fabrication de chaussures, il est Sgaleme^t 
connu de r6aliser des operations de cardage, ces operations de cardage 
etant effectuSes sur la tige de la chaussure pour faciliter I'accrochage de 
semelles thermoplastiques ou suninoul6es par exemple. L'operation de 

25 cardage consiste h 6roder urie bande de matiere ^ Taide d'une fraise, d 
proximity de la zone de la tlge devant recevoir la semelle. II est aussi 
parfois necessaire de realiser une operation de cardage sur la face 
superieure de la tige, notamment au niveau de rextr6mit6 avant du pied, 
lorsque la semelle de la chaussure comporte un retour sur la face 

30 superieure de la chaussure, notamment pour disposer d'un bout renforce. 

Dans ce cas encore, 11 s'agit de pouvoir disposer d*un outil qui 
dispose d'une importante latitude de basculement, pour pouvoir satisfaire 
tout aussi bien un cardage sur la p6riph6rie de la tige, qu'un cardage sur le 
dessus de celle-ci. II s'agit 1^ encore de realiser ces mouvements d I'aide 

35 d'un mScanisme qui soit le plus simple possible, avec un centrage optimal 
des poids sur I'axe de I'extremit6 du bras du robot. 
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Le but de I'lnvention est de fournir une t§te pour I'^quipement 
d'un bras de robot, destin6e k r6aliser une operation d'^bavurage ou de 
cardage, et r6pondant aux probldmes techniques pr6c6demment pos6s. 
A oet effet, la t§te concern^e par I'invention comprend : 

- une platine de fixation sur le bras du robot, 

- un arbre montg sur la platine parall^lement h celle-ci, 

- un support d'un outll d'6bavurage ou de cardage mont6 
pivotant autour de I'arbre et dans le prolongement de la zone de fixation de 
la platine sur le bras du robot. 

- un v6rin mont6 coaxialement a I'arbre, reli6 k une extr§mit6 
d'une bielle dont I'autre extr6mit6 est relive au support de I'outil afin de 
r6gler 1' orientation de ce dernier, et 

- des moyens d'entraTnement de I'outil. 

La tgte de travail, qu'il s'agisse d'une t§te d'ebavurage ou d'une 
15 t§te de cardage, peut done pivoter autour de I'arbre sur lequel est monte 
pivotant son support, sous Taction du v^rin mont^ sur le meme axe. Le 
nombre de places mis en oeuvre est r^duit, et les masses sont r^duites et 
sont Gentries dans le prolongement de I'axe du v6rin. 

Avantageusement le v6rin d'entraTnement de la bielle est un 
20 v6rin tournant. 

Suivant une autre caract^ristique de I'invention, la bielle de 
r^glage de I'orientation de I'outil agit sur le support de celul-ci par 
I'interm^diaire d'un v^rin de compensation. 

Le v6rin de compensation permet d'assurer une pression 
determin^e et constante sur la piece k travailler, compensant ainsi les 
effets de la gravite, suivant la position de travail de la t&te. 

Dans le cas d'une t§te d'ebavurage, celle-ci comporte un 
moteur 6lectrique dispose sur I'axe de I'arbre, du cot6 oppose au v^rin de 
reglage de la position du support de I'outil, I'arbre de sortie du moteur 
30 6tant 6qwp6 d'un excentrique agissant sur une bielle d'entraTnement de la 
lame mobile d'une paire de ciseaux d'ebavurage. 

II doit §tre not6 que ie moteur est dispose du cote oppos§ au 
v6rin tournant par rapport au support de I'outil, de telle sorte que les 
masses respectivement du v6rin et du moteur, sont 6quilibr6es par rapport 
35 d I'extr^mite du bras du v6rin. 
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Dans le cas d'une t§te de cardage, celle-ci comporte un mpteur 
SlectrLque spiidaire du support d'axe perpendiculaire a I'arbre, sur lequel est 
mont§ pivotant le support, et sur Tarbre de sortie duquei est calee une 
fraise de cardage. 

5 De toute fapon T invention sera bien comprise, h Taide de ia 

description qui suit, en reference au dessin scliSmatique annexe, 
repr6sentant, k titre d'exemples non limitatifs, deux formes d'execution de 
cette t§te. 

Figure 1 est une vue en perspective d'une tete d*6bavurage. 
10 Figure 2 est une vue en 6i6vation partiellement en coupe de la 

t§te d'6bavurage de figure 1 . 

Figure 3 est une vue en 6l§vation partiellement en coupe, 
similaire a la figure 2, d'une t§te de cardage. 

La t§te representee aux figures 1 et 2 est mont^e & I'extr^mite 
15 d'un bras 2 de robot, sur laquelle elle est fixee par Tinterm^diaire d'une 
ptatine 3. Sur cette platine 3 est mont^ un arbre 4, parali^le au plan de la 
platine, sur lequel est mont6 pivotant un support 5 pour un outll constitu6 
par des ciseaux 6- Sur i'arbre 4 coaxialement h Tarbre 4 est montd.un 
monteur 7 qui entrafne, par Tinterm^diaire d'un excentrique 8, une biellg 9 
20 qui actionne la lame mobile 10 de ia paire de ciseaux 6 dont .ratitr^ 
lame 1 3 est fixe. 

Coaxialement k Tarbre 4 est mont^, de I'autre cote du 
support 5, un v6rin tournant 14, qui entraTne une bielle 15, dont Tautre 
extremity est associ^e au support 5 par Tintermediaire d'un v6rin de 
25 compensation 16. Comme montr6 au dessin, les ciseaux 6 se trouvent 
centres sur le bras du robot. 

L'orientation de Toutil constitu6 par les ciseaux 6 est donn6e 
par le v6rin tournant 14 qui fait plus ou moins pivoter la bielle 15, le 
verin 16 6tant destin6 k assurer une pression constante sur la piece k 
30 travailler, quelle que soit la position de Tensemble dans Tespace. 

La figure 3 repr6sente une tSte de cardage, reprenant la mSme 
geometrie generate, dans laquelle les m§mes elements sent design^s par 
les m§mes references que prScedemment. Dans ce cas, le support 5 est 
equlp6 d'un moteur eiectrique 18, sur Tarbre de sortie 19 duquei est fix§e 
35 une fraise 20. Dans ce cas encore, Torientation de I'axe de travail de la 
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fraise est donn6 par action du verin tournant 14 par l'interm§diaire de la 
bielle 15. 

Comme II ressort de ce qui pr6c6de I'inventlon apporte une 
grande amelioration h la technique existante en fournissant une t&te pour 
r^quipement d'un bras de robot, de structure simple et compacte 
autorisant une grande latitude de mouvements, la compacit§ et le centrage 
des pcds permettant des mouvements rapides qui ne sont pas perturb6s 
par la presence d'une inertie importante. 

Dans le cas d'une tSte d'6bavurage, le support 5 pourrait §tre 
6quip6 d'une pince destin^e, lorsqu'une bavure est importante, h former 
une incision en V dans la bavure, avant de d^couper celle-ci b I'aide des 
ciseaux, une autre pince, 6galement montee sur le support 5, pouvant §tre 
pr6vue pour saisir les bavures en fin de d^coupe et permettre son transfert, 
par mouvement du robot, vers une poubelle. 

Comme il va de soi, I'Invention ne se limite pas aux seules 
formes d'ex6cutlon de cette tete, d6crites ci-dessus h titre d'exemples, elle 
en embrasse au contraire toutes les variantes. 
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REVEWDICATIOWS 
1 . T6te pour Tequipement d'un bras de robot, destine d realiser 
une operation d'ebavurage ou de cardage, 
5 caracteris6e en ce qu'eiie comprend : 

- une platine de fixation (3) sur le bras (2) du robot, 

- un arbre (4) mont^ sur la platine (3) parailelement a celle-ci, 

- un support (5) d'un outil d'Sbavurage ou de cardage mont6 
pivotant autour de Tarbre (4) et dans le prolongement de la zone de 

10 fixation de la platine (3) sur le bras (2) du robot. 

- un verin (14) mont6 coaxialement a Tarbre (4) reli6 k une 
extremity d'une bielle (15) dont Tautre extr^mite est relive au support (5) 
de Toutil afin de r6gler Torientation de ce dernier, et 

- des moyens d'entratnement de Toutil. 

15 2. T§te selon la revendication 1, caraoterisee en ce quei le 

v6rin (14). d'entramement de la bielle (15) est un verin tournant. 

3. T§te selon Tune des revendications 1 et 2, caraoterisee en ce 
que la bielle (15) de reglage de Torientation de I'outil agit sur le support (5) 
de celui-ci par rinterm6diaire d'un v§rin (16) de compensation. 

20 4. T§te selon Tune des revendications 1^3, caracteris^e' en ce 

que, dans le cas d'une t§te d'ebavurage, celle-ci comporte un moteur 
^lectrique (7) dispose sur Taxe de i'arbre (4), du cote oppose au vSrin (14) 
de reglage de la position du support (5) de Toutii, Tarbre de sortie du 
moteur 6tant §quip6 d'un excentrique (8) agissant sur une bielle (9) 

25 d'entralnement de la lame mobile (10) d'une paire de ciseaux 
d'ebavurage (6). 

5. T§te selon Tune des revendications 1 h 3, caract6ris6e en ce 
que, dans le cas d'une tete de cardage, celle-ci comporte un moteur 
electrique (18) solidaire du support (5) d'axe perpendiculaire h I'arbre (4), 

30 sur lequel est monte pivotant le support (5), et sur Tarbre de sortie duquel 
est calee une f raise de cardage (20). 
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